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Abstract 



An apparatus and method for providing disturbance-free speed and position references to drive units in a 
web-fed printing press to minimize or eliminate detrimental effects on printing speed and quality caused by 
transient mechanical disturbances occurring at one or more of the drive units during printing. 
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Beschreibung 



Die vorliegende Erfindung betrifft im allgemeinen die Po- 
sitionsbestimmung in Drucksystemen und im besonderen 
ein Steuersystem fiir cine Druckmaschine,' das Relativposi- 
tionen von Antriebseinheiten in der Druckmaschine regelt. 

Da von herkommlichen Rollenrotationsdruckmaschinen, 
z. B. von den fur den Zeitungsdruck verwendeten Maschi- 
nen, traditionell kein Druck von hoher Qualitat oder Bild- 
scharfe erwartet wurde, ist in der Druckindustrie die Tole- 
ranzschwelle fiir den Druckqualitatsverlust relativ hoch ge- 
wesen. Jedoch ist es in zunehmendem MaBe erwiinscht, die 
Qualitat und Bildscharfe von Druckprodukten zu verbes- 
sem, so daB ein Bedarf an Druckmaschinen besteht, die 
~Druckpro^uk^te~von hoheFQualitat und BiidsSiIrf e" Hefern 
konnen. Normalerweise geht mit der Produktion von Pro- 
dukten in hoher Qualitat eine Verringerung der Druckge- 
schwindigkeit einher. Dennoch ist es in der Druckindustrie 
erwiinscht, da6 Druckmaschinen mit hohen Geschwindig- 
keiten betrieben werden konnen. Bs hat sich jedoch heraus- 
gestellt, daB es eine sehr schwierige.Aufgabe ist, den Erfor- 
demissen fur Qualitat, Bildscharfe und Geschwindigkeit 
gleichzeitig gerecht zu werden. 

Eine herkommliche Druckmaschine besteht normaler- 
weise aus einer Reihe von Druck werken. Die Relativposi- 
tionen von Antriebswellen dieser Druckwerke mussen akku- 
rat geregelt werden, um eine genaue Registerhaltigkeit der 
verschiedenen Druckwerke zu gewahrleisten, so daB Fehler, 
wie Druckregisterfehler, Bahnspannungsfehler, Bahn-zu- 
Bahn-Registerfehler und/oder Signaturabschnittfehler ver- 
hindert werden konnen. Solche Fehler treten namlich bei ho- 
hen Druckgeschwindigkeiten verstarkt auf. 

In gewissen Druckmaschinen besitzt jede Gruppe von 
Druckwerken eine Antriebseinheit mit einer Antriebswelle, 
die mit einer Abtriebswelle eines Elektromotors fiir diese 
Gruppe verbunden ist und von dieser angetrieben wird. Eine 
Geschwindigkeitssteuereinheit erzeugt ein Geschwindig- 
keitssteuersignal zur Steuerung der Drehgeschwindigkeit 
der Abtriebswelle des Elektromotors. Weitere Gruppen von 
Druckwerken so wie auch nicht druckende Stellen in der 
Druckmaschine konnen ebenfalls Antriebseinheiten besit- 
zen. Gewohnlich wird eine Antriebseinheit der Maschine 
zum "Leitantrieb" bestimmt, der ein Signal empfangt, das 
die gewiinschte Geschwindigkeit der durch die Druckma- 
schine laufenden Papierbahn anzeigt. Dieses Signal der ge- 
wunschten Geschwindigkeit wird an das Geschwindigkeits- 
steuerorgan des Leitantriebs zur Steuerung der Geschwin- 
digkeit der Antriebswelle des Leitantriebs gesandt. Signale, 
die die Ist-Geschwindigkeit und Position der Antriebswelle 
des Leitantriebs anzeigen, werden auf die anderen, als 
"Folgeantriebe" bezeichnete Antriebseinheiten iibertragen. 
Das Geschwindigkeitssteuerorgan einer jeden Folgean- 
triebseinheit sendet ein Geschwindigkeitssteuersignal, das 
auf der Ist-Position der Antriebswellen der Folgeantriebe 
und der Antriebswelle des Leitantriebs beruht, an den Elek- 
tromotor des Folgeantriebs, was bewirkt, daB die Antriebs- 
welle des jeweiligen Folgeantriebs der Geschwindigkeit und 
Position der Antriebswelle des Leitantriebs folgt. Im idealen 
Fall ist die Antriebswelle jeder Folgeantriebseinheit in der 
gleichen Position und hat die gleiche Geschwindigkeit wie 
die Antriebswelle der Leitantriebseinheit. 

Es gibt viele Arten von Regeleinrichtungen, um die Posi- 
tion der Antriebswelle eines Folgeantriebs relativ zur Posi- 
tion der AntriebsweUe eines Leitantriebs zu regeln, wie bei- 
spielsweise phasenstarre Regler und Gleichlaufregler Ein 
Gleichlaufregler umfaBt normalerweise einen Drehmelder, 
um die Winkelposition der Antriebswelle des Folgeantriebs 
in ein elektrisches Ausgangssignal umzuwandeln; Die-Posi- 



tion der Folgeantriebswelle relativ zur Position der Leitanr 
triebswelle wird dann in Entsprechung des vom Gleichlauf- 
regler erzeugten elektrischen Ausgangssignals geregelt. Re- 
geleinrichtungen mit einem Steuerungsausgleich, wie bei- 
5 spielsweise "Zwangssteuerung", "Drehzahl-Soll-Wert" und 
"dp/dt Vorsteuerung" sind ebenfalls bekannt. AuBerdem 
kann auch ein "Typ-3" Reigler verwendet werden, der ein 
Positionsfehlersignal (d. h. einen Differenzwert in den Posi- 
tionen der Folgeantriebswelle und der Leitantriebswelle) 

10 doppelt integriert. Solch ein Regler ist in US 5,049,798, er- 
teiit am 17. September 1991, beschrieben, worauf hier Be- 
zug genommen wird. 

Fig, 1 zeigt eine herkommliche Druckmaschine 10 mit 
Einzugswerken_12 und_14, eijie 

15 ken 200-206 und eine Gruppe 23 von Druckwerken 16-22, 
einen Trockner 24, Kiihleinheiten 25 und 26 und Falzeinhei- 
ten 28 und 30. Jede der Druckwerksgruppen 207 und 23 und 
Falzeinheiten 28 und 30 besitzt eine Antriebseinheit. Von ei- 
ner Leit-Bezugssignalquelle 32 wird ein Signal, d. h. ein 

20 Geschwindigkeitsbefehlssignal erzeugt, das der Antriebs- 
einheit der Gruppe 207 eine gewiinschte Druckmaschinen- 
geschwindigkeit anzeigt. Die Antriebseinheit der Gruppe 
207 wird als Leitantrieb seinheit designiert. Die zur Gruppe 
23 gehorenden anderen Antriebseinheiten und die Falzein- 

25 heiten 28 und 30 werden als Folgedruckwerke designiert, 
die der Position und Geschwindigkeit des Leitdruckwerks 
folgen. 

Fig. 2 zeigt Details beziiglich der inneren Komponenten 
der Antriebseinheiten in den Gruppen 207 und 23 und den 

30 Falzeinheiten 28 und 30 und Verbindungen zwischen den 
Antriebseinheiten und der Leitbezugssignalquelle 32. Insbe- 
sondere wird das von der Leitbezugssignalquelle 32 kom- 
mende Geschwindigkeitsbefehlssignal in ein Geschwindig- 
keitssteuerorgan 210 der Leitantriebseinheit in der Gruppe 

35 207 eingegeben, um die Geschwindigkeit des Motors 260 zu 
steuem. Das Geschwindigkeitsbefehlssignal kann ein analo- 
ges Oder ein digitales Signal sein. Ein Positionskodierer 230 
bestimmt den Positions-Ist-Wert einer Antriebswelle 240, 
die vom Motor 260 der Leitantriebseinheit angetrieben 

40 wird. Da die vom Positionskodierer 230 ausgegebene Posi- 
tionsinformation zur Ermittlung von Geschwindigkeitsin- 
formation benutzt werden kann, so kann der Positionskodie- 
rer 230 altemativ auch einen Ist- Wert an das Geschwindig- 
keitssteuerorgan 210 zuriicksenden, um zu gewahrleisten, 

45 daB die Ist-Geschwindigkeit der Antriebswelle 240 der Leit- 
antriebseinheit der gewiinschten Geschwindigkeit ent- 
spricht. 

Die Geschwindigkeiten und Positionen der Antriebswel- 
len 242-246 der Folgeantriebsein heiten werden derart ge- 

50 steuert, daB sie der Geschwindigkeit und Position der An- 
triebswelle 240 der Leitantriebseinheit angepaBt sind. Dies 
wird durch Verwendung der Geschwindigkeit der Antriebs- 
welle 240 der Leitantriebseinheit zusammen mit der Riick- 
meldung beziiglich der Positionen der Antriebswellen 

55 242-248 der Folgeantriebseinheiten relativ zur Position der 
Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit erzielt. 

Wie in Fig. 2 gezeigt, weisen die Folgeantriebseinheiten 
Motoren 262-266 auf, die die Antriebswellen 242-246 an- 
treiben. Positionskodierer 232-236 bestimmen die Ist-Posi- 

60 tionen der Antriebswellen 242-246 und senden entspre- 
chende Ruckmeldesignale an Regler 222-226, die die be- 
stimmten Positionen anzeigen. Wie oben beziighch des Po- 
sitionskodierers 230 der Leitantriebseinheit erwahnt, kann 
die von den Positionskodierem 232-236 erzeugte Informa- 

65 tion fur die Bestimmung sowohl der Geschwindigkeiten als 
auch der Positionen der korrespondierenden Antriebswellen 
242-246 verwendet werden. Das vom Positionskodierer 230 
erzeugte Outputsignal, das die Ist-Position der Antriebs- 
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welle 240 der Leitantriebseinheit anzeigt, wird als ein Be- 
zugspositionssignal an die Regler 222-226 der Folgean- 
triebseinheiten der Druckwerksgruppe 23 und an die Falz- 
einheiten 28 und 30 gesandt, wie in Fig, 2 gezeigt. Die Reg- 
ler 222-226 vergleichen das Ausgangssignal des Positions- 5 
kodierers 230 der Leitantriebseinheit mit den Ausgangssi- 
gnalen der Positionskodierer 232—236 und senden auf der 
-Basis dieses Vergleichs Befehlssignale an die Geschwindig- 
keitssteuerorgane 212-216, um die Geschwindigkeit der 
. Motoren 262-266 derart zu steuern, daB die Antriebswellen 10 
242—246 der Folgeantriebseinheiten der Geschwindigkeit 
und Position der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit 
folgen. 

GemaB einem Ausfiihrungsbeispiel des Positionskondie- . 
rers 230 erzeugt dieser einen Impuls fur jeden "Wnkelzu- 15 
wachs der sich drehenden Antriebswelle 240 der Leitan- 
triebseinheit. Wahrend sich also die Antriebswelle dreht, er- 
zeugt der Positionskodierer 230 einen Strom von Impulsen. 
Die vom Positionskodierer 230 wahrend eines 2^itintervalls 
erzeugte Anzahl von Impulsen deutet an, um welchen Be- 20 
trag die Antriebswelle 240 ihre Position wahrend dieses 
Zeitintervalls verandert hat. Die Durchschnittsgeschwindig- 
keit wahrend des Zeitintervalls kann miihelos bestimmt wer- 
den, indem der Wert der Positionsveranderung durch die 
Dauer des Zeitintervalls dividiert wird. 25 

Der einem Impuls entsprechende Winkelzuwachs ist fest- 
gelegt, so daB der Positionskodierer 230 wahrend jeder voll- 
standigen Umdrehung 2.048 Impulse erzeugt. Der Positi- 
onskodierer 230 wird uberwacht und die durch ihn erzeug- 
ten Impulse werden mittels eines nicht gezeigten Zahlers ge- 30 
zahlt. Der Zahler springt gewohnlich bei Beendigung einer 
Umdrehung wieder auf Null zuriack, nachdem er bis 2.048 
gezahlt hat. Bei manchen Ausfiihrungen ist eine andere An- 
zahl von Impulsen pro Umdrehung maBgebend und bei an- 
deren Ausfiihrungen springt der Zahler weniger haufig als 35 
nach jeder Umdrehung auf Null zuriick. Die Positionskodie- 
rer 232-236 sind in gleicher Weise wie der Positionskodie- 
rer 230 ausgefuhrt. Die Positionen der Kodierer 230-236 
konnen synchronisiert werden, indem die korrespondieren- 
den Zahler gleichzeitig auf Null zuriickgesetzt werden, z. B. 40 
dann, wenn sich die Papierbahn mir langsamer und konstan- 
ter Geschwindigkeit durch die Druckmaschine bewegt. Da- 
nach bedeutet jegliche Wertdifferenz der Zahler eine Pha- 
sen- Oder Positionsdifferenz. Wenn beispielsweise der mit 
dem Positionskodierer 230 der Leitantriebseinheit korre- 45 
spondierende Zahler zu einem bestimmten Zeitpunkt einen 
Wert von 1 .000 anzeigt und der Wert des mit dem Positions- 
kodierer 232 der Folgeantriebseinheit korrespondierenden 
Zahlers 795 ist, dann bleibt zu diesem Zeitpunkt die An- 
triebswelle 242 der Folgeantriebseinheit hinter der Position 50 
der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit um 205 Win- 
kelzuwachspunkte oder um 36° zuruck. Durch Computer- 
Software werden beim Zuriickschalten der Zahler vorhan- 
dene Phasendifferenzen prazise verfolgt, auch wenn diese 
groBer als eine vollstandige Umdrehung sind. In der in Fig. 55 
2 gezeigten Druckmaschine besitzt jeder der Regler 
222—226 einen nicht gezeigten Zahler, der die vom Positi- 
onskodierer 230 der Leitantriebseinheit erzeugten Impulse 
zahlt und einen nicht gezeigten Zahler, der die von einem 
der Positionskodierer 232-236 der Folgeantriebseinheiten 60 
erzeugten Impulse zahlt. In manchen Ausfiihrungen befin- 
den sich die Zahler innerhalb oder in der Nahe der korre- 
spondierenden Positionskodierer. 

Obwohi die Regler 222-226 fiir das. Synchronisieren der 
Geschwindigkeiten und Positionen der Antriebswellen der 65 
Folgeantriebseinheiten mitdenen der Antriebswelle 240 der 
Leitantriebseinheit konzipiert sind, konnen sie nicht ver- 
wendet werden fiir Probleme, die durch inechanische Sto- 
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rungen oder Steuerungsfehler an der Antriebswelle 240 der 
Leitantriebseinheit entstehen. Solche Steuerungsfehler wer- 
den auf die Folgeantriebseinheiten iibertragen und es besteht 
die Tendenz, daB sich diese Fehler wiederholen. Somit kann 
ein Steuerungsfehler an der Lei tan triebs welle die Funktion 
der Folgeantriebseinheiten sehr beeintrachtigen. Bei groBen 
Storungen ist die Regler-Leistung unterbrochen oder gefahr- 
det, so daB Probleme im Druckbetrieb, z. B. durch Register- 
fehler auftreten konnen. 

Zu den Ereignissen, die wahrend des Druckbetriebs Ge- 
schwindigkeits- und Positionsstorungen verursachen kon- 
nen, gehort z. B. eine "Gummituch-Wasche". Beim Wa- 
schen eines Gummituchs wird angesammelter Schmutz und 
Fusseln.von der Gummituchwalze in der Druckmaschine 
abgewaschen oder abgebiirstet. Wenn eine Gummituchwa- 
sche an einer Leitantriebseinheit durchgefuhrt wird, konnen 
Storungen in der Geschwindigkeit und Position der An- 
triebswelle 240 der Leitantriebseinheit auftreten, die dann 
auf die Folgeeinheiten iibertragen werden, so daB der rei- 
bungslose Druckbetrieb der Maschine nicht mehr moglich 
ist und Makulatur und eine geringere Druckqualitat die Fol- 
gen sind. Andere Vorgange im Druckbetrieb konnen eben- 
falls Storungen verursachen, so z. B. wenn eine neue Papier- 
bahn mit der vorhandenen Bahn verbunden wird oder wenn 
die Bahn beim Falzvorgang geschnitten wird. 

Da Fehler an einer Leiteinheit auf die Folgeeinheiten 
iibertragen werden, wird gewohnlich eine Einheit der 
Druckmaschine, an welcher die wenigsten Fehler. und die 
geringsten FehlergroBen auftreten, als Leiteinheit gewahlt. 
Wenn z. B. eine Druckmaschine Zufiihreinheiten, Druck- 
werke, Trockeneinheiten, Kiihlwalzeneinheiten und Falz- 
einheiten umfaBt, wie in Fig. 1 gezeigt, wird gewohnlich ei- 
nes der Druckwerke anstelle eine der Falzeinheiten als Leit- 
einheit gewahlt, weil der Schneidvorgang an einer Falzein- 
heit eine viel groBere Ubergangs stoning als der Gummi- 
tuch-Waschvorgang in einem Druckwerk verursachen kann. 

Wenn auch die bedienenden Personen versuchen, den Be- 
trieb von Druckmaschinen so stoBfrei wie moglich zu halten 
und somit die an der Leitantriebseinheit auftretenden Uber- 
gangs storungen zu minimieren, treten diese dennoch auf. 
Wenn Storungen in Erscheinung treten, werden filtemde 
Netzwerke und Bezugswert-Totzonen solange verwendet, 
bis die Storungen identifiziert und korrigiert sind. Die sich 
durch die Storungen ergebende Makulatur und geringere 
Druckqualitat werden als selbstverstandlich in Kauf genom- 
men. Es ist jedoch wiinschenswert, eine Druckmaschine zu 
schaffen, bei der die Effekte von Ubergangsst.ohangen redu- 
ziert oder eliminiert sind, so daB eine verbesserte Druckqua- 
litat und weniger Makulatur auch bei hoheren Maschinenge- 
schwindigkeiten erzielt werden kann. 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren und eine . 
Vorrichtung, die es ermoglichen, storungsfreie Geschwin- 
digkeits- und Positions-Bezugswertsignale an Antriebsein- 
heiten in einer Druckmaschine, z. B. Druckwerke, zu sen- 
den. GemaB einem Ausfiihrungsbeispiel ist eine Einzelposi- 
tion-Bezugswert-Einheit vorgesehen, die ein Signal emp- 
fangt, das die gewiinschte Geschwindigkeit einer durch die 
Druckmaschine laufenden Bahn anzeigt. Die Einzelposi- 
tion-Bezugswert- Einheit erzeugt Sign ale die eine fehlerfreie 
Bezugsgeschwindigkeit und eine fehlerfreie Bezugsposition 
darstellen und die die Druckmaschinen-Antriebseinheiten, 
z. B. die Druckwerke, steuern, ohne daB Fehler, die sich aus 
den mit mechanischen Storungen im Druckbetrieb zusam- 
menhangenden Ubergangszustanden ergeben, vergrofiert 
werden. Die gleichen Bezugssignale konnen an alle An- 
triebseinheiten ergehen. Alternativ konnen separate Bezugs- 
signale fiir jede Antriebseinheit erzeugt werden und zwi- 
schen den einzelnen, fiir die verschiedenen Antriebseinhei- 
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ten erzeugten Bezugssignalen auftretende Ungenauigkeiten 
konnen durch Fehlerkorrektur-Schaltkreise korrigiert wer- 
den. 

Generell stellen die Ausfiihrungsbeispiele ein Verfahren 
und ein System zum Erzeugen und Senden fehlerfreier Steu- 5 
ersignale an Antriebseinheiten in einer Druckmaschine dar 
und umfassen die folgenden Merkmale: 
eine Einzelposition-Bezugswert-Einheit, die mindestens ein 
auf der gewiinschten Druckmaschinengeschwindigkeit ba- 
sierendes Bezugssignal erzeugt; eine Vielzahl von Antriebs- 10 
einheiten mit eirier jeweiligen Antriebswelle; Geschwindig- 
keitssteuereinheiten zum Steuern der Geschwindigkeiten 
der Antriebswellen; Positionskodierer, welche Signale er- 
zeugen, die die Positionen der Antriebswellen anzeigen; und 
Regler, die auf der Basis des mindestens einen Bezugssi- 15 
gnals und der Signale der Positionskodierer Befehlssignale 
an die Geschwindigkeitssteuereinheiten senden. GemaB den 
Ausfuhrungsbeispielen kann der Druckmaschinenbetrieb 
gesteuert werden durch Bestimmen der Positionen der An- 
triebswellen einer Vielzahl von Antriebseinheiten; durch Er- 20 
zeiigen eines Einzeiposition-Bezugssignals fur jede der An- 
triebswellen der Antriebseinheiten auf der Basis der ge- 
wiinschten Druckmaschinengeschwindigkeit; durch Steuem 
der Geschwindigkeit einer jeden Antriebswelle auf der Ba- 
sis der bestimmten Antriebs wellenposition und des Einzel- 25 
position-Bezugssignals; und durch Korrigieren des Einzei- 
position-Bezugssignals auf der Basis der bestimmten Posi- 
tion einer designierten Antriebswelle aus der Vielzahl von 
Antriebswellen der Antriebseinheiten. 

Die vorliegende Erfindung wird in der folgenden Be- 30 
schreibung bevorzugter Ausfuhrungsbeispiele im Zusam- 
menhang mit den beigefiigten, nachstehend aufgefiihrten 
Zeichnungen naher erlautert: 

Es zeigen: 

Fig. 1 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine des oben 35 
beschriebenen Standes der Technik; 

Fig. 2 ein Blockdiagramm, das die interne Konstruktion 
einiger Elemente der in Fig. 1 dargestellten Druckmaschine 
zeigt; 

Fig. 3 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine gemaB 40 
einem ersten Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung; 

Fig, 4 ein Blockdiagramm, das die interne Konstruktion 
einiger in Fig, 3 dargestellten Druckwerke zeigt; 

Fig. 5 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine gemaB 
einem zweiten Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung; 45 

Fig, 6. ein Blockdiagramm einer Druckmaschine gemaB 
einem dritten Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung; 

Fig. 7 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine gemaB 
einem vierten Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung; 

Fig. 8 ein Blockdiagramm, das die interne Konstruktion 50 
von in Fig, 7 dargestellten Reglem zeigt. 

Fig, 3 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel einer Druckma- 
schine, in welcher Elemente, die mit denen der in Fig, 1 ge- 
zeigten Druckmaschine identisch sind, mit den gleichen Be- 
zugszeichen gekennzeichnet wurden. GemaB den Ausfiih- 55 
rungsbeispielen der vorliegenden Erfindung ist keine der 
Druckwerke einer Druckmaschine als Leitdruckwerk ge- 
kennzeichnet. Wie in Fig. 3 gezeigt, ist eine Einzelposition- 
Bezugswert-Einheit 500 vorgesehen, die von einer Leitbe- 
zugssignalquelle 32 ein eine gewiinschte Druckmaschinen- 60 
geschwindigkeit darstellendes Signal empfangt und ein Ein- 
zelposition-Bezugssignal an jedes Druckwerk sendet. Im 
Gegensatz zu der in den Fig. 1 und 2 gezeigten Druckma- 
schinen besitzt jedes der Druckwerke 200-206 und 16-22 
und jede der Falzeinheiten 28 und 30 eine separate Antriebs- 65 
einheit. 

Wenn auch das in den Fig, 3 und 4 gezeigte Ausfiihrungs- 
beispiel eine Antriebseinheir fiir jedes Druckwerk aufweist. 



ist es fiir den Fachmann selbstverstandlich, daB die Erfin- 
dung auch in einer Druckmaschine mit nur einer Antriebs- 
einheit fiir alle Druckwerke oder fiir jede Gruppe von 
Druckwerken realisiert werden kann. Eine einzige Antriebs- 
einheit fur eine Gruppe von Druckwerken kann in der glei- 
chen Weise gesteuert werden, wie eine Antriebseinheit fur 
ein einzelnes Druckwerk in den hier beschriebenen Ausfiih- 
rungsbeispielen gesteuert wird. 

Fig. 4 zeigt Einzelheiten des Druckmaschine der Fig. 3, 
d. h. interne Komponenten der Druckweiice 200-206 und 
Verbindungen zwischen diesen Druckwerken, die Einzelpo- 
sition-Bezugswert-Einheit 500 und die Leitbezugssignal- 
quelle 32. Im Gegensatz zu den in Fig, 2 gezeigten Kompo- 
^^il^^ili^ Antriebseinheit fiir das Druckwerk 200 mit ei- 
nem Regler 420 ausgestattet; somit ist die innere Konstruk- 
tion dieser Antriebseinheit die gleiche wie die der in den 
Druckwerken 202-206 gezeigten anderen Antriebseinhei- 
ten. Jeder der Regler 420-426 in den Druckwerken 200-206 
empfangt das Einzelposition-Bezugssignal von der Einzel- 
position-Bezugswert-Einheit 500, Das Einzelposition-Be- 
zugssignal kann ein analoges Oder ein digitales Signal sein. 

Die Geschwindigkeiten und Positionen der Antriebswel- 
len 440—446 der Antriebseinheiten werden so gesteuert, daB 
sie sich der von dem Einzelposition-Bezugssignal angezeig- 
ten Bezugsgeschwindigkeit und -position anpassen, und 
zwar unter Verwendung der Bezugsgeschwindigkeit, zu- 
sammen mit der Riickmeldung beziiglich der Positionen der 
Antriebswellen 440-446 der Antriebseinheiten relativ zur 
Bezugsposition. 

Wie in Fig, 4 gezeigt, weisen die Antriebseinheiten Moto- 
ren 460—466 auf, welche die Antriebswellen 440-446* an- 
treiben. Positionskodierer 430-436 bestimmen die Ist- Posi- 
tionen der Antriebswellen 440-446 und senden entspre- 
chende Riickmeldesignale an die Regler 420—426, welche 
die bestimmten Positionen anzeigen. Wie oben mit Bezug 
auf den Positionskodierer 230 der in Fig, 2 gezeigten Leit- 
antriebseinheit erwahnt, kann die von den Positionskodie- 
rem 430-436 ausgegebene Information zur Bestimmung so- 
wohl der Geschwindigkeiten als auch der Positionen der 
korrespondierenden Antriebswellen 440-446 verwendet 
werden. Die Regler 420-426 vergleichen das Einzelposi- 
tion-Bezugssignal mit dem Output der Positionskodierer 
430-436 und senden auf der Basis dieses Vergleichs Be- 
fehlssignale an die Geschwindigkeitssteuereinheiten 
410-416 zur Steuerung der Geschwindigkeit der Motoren 
460-466, so daB die Antriebswellen 440-446 der Antriebs- 
einheiten der von dem Einzelposition-Bezugssignal ange- 
zeigten Geschwindigkeit und Position folgen. Somit werden 
die Antriebswellen 440-446 von vorubergehenden mecha- 
nischen Storungen im Druckbetrieb nicht beeinfluBt. Die 
Druckwerke 16-22 und die Falzeinheiten 28 und 30 sind 
von gleicher Konfiguration und bieten die gleichen Vorteile. 

Fig. 5 zeigt ein zweites Ausfiihrungsbeispiel der Erfin- 
dung mit einer exemplarischen inneren Konfiguration der 
Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500, die einen Schwin- 
gungserzeuger 502, eine Dividier-ZMultipUziereinrichtung 
504 und eine Filter-ZVerstarkereinrichtung 506 umfaBt. Der 
Schwingungserzeuger 502 erzeugt ein Zeitsignal, das in 
Entsprechung des von der Leitbezugssignalquelle 32 emp- 
fangenen Signals, welches die gewiinschte Druckmaschi- 
nengeschwindigkeit darstellt, dividiert oder multipliziert 
wird. Die Filter-A^erstarkereinrichtung 506 filterit Larm aus 
dem von der Dividier-ZMultipliziereinrichtung 504 ausgege- 
benen Signal und sendet das resultierende Einzelposition- 
Bezugssignal an die Regler der Druckwerke, Die Filter- 
A^erstarkereinrichtung 506 verstafkl auch das Signal in jeder 
vom Anwender gewiinschten Weise, so daB es mit den Reg- 
lern in den Druckwerken kompatibel ist. Die Einzelposition- 
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Bezugswert-Einheit 500 kann realisiert werden, indem aus- 
schlieBlich elektronische Komponenten verwendet werden, 
sie kann eine Festkorpereinrichtung oder eine analog wir- 
kende Einrichtung sein. 

Jeder Impuls des von der Einzelposition-Bezugswert-Ein- 5 
heit 500 ausgegebenen Einzelposition-Bezugssignals stellt.. 
einen Wnkelzuwachs dar, um den sich eine Antriebswelle 
bewegen muB. Der Wuikelzuwachs hat einen vorbestimm- 
ten Wert. Somit deutet die Anzahl der in dem Einzelposi- 
tion-Bezugssignal innerhalb eines Zeitintervalls erfolgen- 10 
den Impulse eine Anderung der Bezugsposition wahrend 
dieses Zeitintervalls an und die Frequenz der Impulse deutet 
eine Bezugsdrehzahl oder Bezugswinkelgeschwindigkeit 
an. 

Fig. 5 zeigt im Druckwerk 200 einen Zahler/Abtaster 15 
508, der mit dem Regler 420 und dem Positionskodierer 430 
verbunden ist und verwendet werden kann, um die Verarbei- 
tungsfahigkeit des Reglers 420 zu erganzen und/oder Infor- 
mation vom Positionskodierer 430 in einer niitzlicheren 
Form zu liefem. Der Zahler/Abtaster 508 kann beispiels- 20 
weise ein Signal erzeugen, das die Anzahl der Positionszu- 
. wachse, um welche sich die Antriebswelle 440 wahrend ei- 
nes Zeitintervalls bewegt hat, d. h. die Anzahl der Positions- 
anderungen wahrend des Zeitintervalls anzeigt. 

Der Regler 420 enthalt einen Zahler (nichl gezeigt), der 25 
die yon der Einzelposition-Bezugswert-Ein heit 500 empfan- 
genen Impulse zahlt, die mit den von dem Zahler/Abtaster 
508 gezahlten Impulsen verglichen werden konnen, um eine 
mogliche Phasendifferenz zwischen der Bezugsposition und 
der Position der Antriebswelle 440 festzustellen. Altemativ 30 
kann der Zahler auch innerhalb der Dividier-ZMultiplizier- 
einrichtung 504 in der Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
500 angebracht sein, so daB das Signaloutput der Einheit 
500 eine Impuls zah I ist. Der Regler 420 kann auch ein Ver- 
zogerungsausgleichssignal empfangen, um unerwiinschte 35 
Signalverzogerungen oder im System auftretende Ungenau- 
igkeiten zu kompensieren. Wenn sich beispiels weise Druck-' 
werke in unterschiedlichen Abstanden von der Einzelposi- 
tion-Bezugswert-Einheit befinden und/oder mit einer Ein- 
zelposition Bezugswert-Einheit verbunden sind, die unter- 40 
schiedliche. Signalubertragungspfade verwendet, so wird 
das gieiche Signal von der Einzelposition-Bezugswert-Ein- 
heit aufgrund der charakteristischen Unterschiede der Si- 
gnalubertragungspfade, z. B. der Lange, zu unterschiedli- 
chen Zeitpunkten bei den Druckwerken ankommen. Diese 45 
Konfiguration trifft natiirlich gleichermaBen auf die Druck- 
werke 202-206 und 16-22 und auf die Falzeinheiten 28 und 
30 zu. 

Fig. 6 zeigt ein drittes Ausfuhrungsbeispiel der Erfin- 
dung, das eine Konfiguration der Einzelpositioh-Bezugs- 50 
wert- Einheit 600 enthalt, welche einen Motor 668, eine An- 
triebswelle 648, einen Positionskodierer 638, eine Ge- 
schwindigkeitssteuereinheit 618 und einen Regler 628 um- 
faBt. Die interne Konstruktion der Einzelposition-Bezugs- 
wert Einheit 600 ist ahnlich der, welche in den Druckwerken 55 
200-206 der Fig. 4 gezeigt ist, jedoch mit einigen Unter- 
schieden. Erstens ist die Antriebswelle 648 mit keinem der 
Vorgange in der Druckmaschine verbunden und somit kei- 
nen unerwunschten mechanischen Storungen im Betrieb der 
Druckmaschine, beispielsweise Gummituchwaschen, unter- 60 
worfen. Die Antriebswelle 648 kann z. B. mit einem Be- 
triebsvorgang (nicht gezeigt) verbunden werden, der un- 
komplizierte, berechenbare Verbal tense harakteristi ken auf- 
weist und frei von Ubergangsstorungen ist, die Probleme im 
Maschinenbetrieb verursachen konnten. Zweitens empfangt 65 
der Regler 628 das die gewiinschte Druckmaschinenge- 
schwindigkeit anzeigende Geschwindigkeitsbefehlssignal 
von der Leitbezugssignalquelle. Drittens ist das von dem 
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Positionskodierer 638 ausgegebene Signal, das Einzelposi- 
tion-Bezugssignal, welches an die Regler 420-426 der 
Druckwerke 200-206 gesandt wird. Der Motor 668i kann 
unabhangig von anderen in der Druckmaschine verwende- 
ten Motoren gewahlt werden. Beispielsweise kann der Mo- 
tor 668 kleiner als die Motoren 460-466 und ein Hilfsmotor 
sein. 

Der Regler 628 der Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
600 regelt die Geschwindigkeitssteuereinheit 618 dadurch, 
daB mittels einer Geschwindigkeitsriickmeldung die Ge- 
schwindigkeit der Antriebswelle 648 so pra2dse wie moglich 
aufrechterhalten wird, um die gewiinschte Geschwindigkeit 
anzuzeigen. Im Gegensatz dazu regeln die Regler 420-426 
die jeweiligen Geschwindigkeitssteuereinheiten der Druck- 
werke 200-206 in der Weise, daB die Antriebswellen 
440-446 der Geschwindigkeit und Position der Antriebs- 
welle 648 genau folgen. 

Fig. 7 zeigt ein viertes Ausfuhrungsbeispiel der Erfin- 
dung. Hier sendet die Leitbezugssignalquelle 32 ein die ge- 
wiinschte Druckmaschinengeschwindigkeit darstellendes 
Geschwindigkeitsbefehlssignal direkt an die Regler 720, 
822, 724 und 726, die jeweils mit den Druckwerken 
200-206 korrespondieren. Die Einzelposition-Bezugswert- 
Einheit besteht eigentlich aus Komponenten, die sich inner- 
halb der Regler befinden, und aus Verbindungen zwischen 
den Reglern. Das heiBt, daB jeder der Regler intern ein Ein- 
zelposition-Bezugssignal erzeugt, das auf das Geschwindig^ 
keitsbefehlssignal von der Leitbezugssignalquelle 32 ba- 
siert. In jedem Regler wird das Einzelposition-Bezugssignal 
mit der Antriebswellengeschwindigkeit und der Positionsin- 
formation, die von dem Positionskodierer des korrespondie^ 
renden Druckwerks erzeugt wird, verglichen. Auf der Basis 
dieses Vergleichs erzeugt der Regler ein Befehlssignal, das 
in eine korrespondierende Geschwindigkeitssteuereinheit 
eingegeben wird, so daB die Antriebswelle der durch das 
Einzelposition-Bezugssignal angezeigten Bezugsgeschwin- 
digkeit und -position folgt. 

Um Ungenauigkeiten, die sich in einem Zeitraum zwi- 
schen Einzelposition-Bezugssignalen ergeben, welche von 
verschiedenen Reglem erzeugt werden, auszugleichen und 
um Probleme im DruckprozeB, die solche Ungenauigkeiten 
zur Folge haben, zu vermeiden, konneri die in den verschie- 
denen Reglem erzeugten Einzelposition-Bezugssignale pe- 
riodisch korrigiert oder standardisiert werden. In diesem 
Ausfuhrungsbeispiel ist das Druckwerk 200 als eine Stan- 
dardeinheit gewahlt und das von dessen Positionskodierer 
430 ausgegebene Signal 700 wird von aUen anderen Druck- 
werken als ein Standard verwendet, an den das Einzelposi- 
tion-Bezugssignal eines jeden der Druckwerke periodisch 
angepaBt wird. GemaB den Ausfiihrungsbeispielen werden 
die Einzelposition-Bezugssignale zu einem Zeitpunkt korri- 
giert oder standardisiert, wenn das als Standard gewahlte 
Druckwerk nicht von Ubergangsstorungen beeinfluBt ist. 

Dieses Konzept kann beispielsweise auch dann verwen- 
det werden, wenn die Erfindung in eine bestehende Druck- 
maschine integriert wird, die aufgrund ursprunglicher bauli- 
cher Einschrankungen nicht auf all ihre Antriebseinheiten 
das gieiche Einzelposition-Bezugssignal iibertragen kann. 

Fig, 8 zeigt die interne Konstruktion des Reglers 822 der 
Fig. 7. Wie in Fig. 8 gezeigt, erzeugt ein Schwingungserzeu- 
ger 800 ein Zeitsignal in ahnUcher Weise wie die in Fig. 5 
gezeigte Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500. Das Zeit- 
signal wird an eine Dividier-ZMuUipliziereinheit 802 ge- 
sandt, die das Zeitsignal, das auf dem von der Leitbezugssi- 
gnalquelle 32 iiber die Leitung 304 empfangenen Geschwin- 
digkeitsbefehlssignal basieri, dividiert oder multipliziert, 
und die auch die Impulse des dividierten oder multiplizier- 
len Zeitsignals zahlt. Eine Signaleinstelleinheit 804 filtert. 
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Larm aus dem Impulszahlsignal, das von der Dividier-/Mul- 
tipliziereinheit 892 ausgegeben wird, und verstarkt.das Si- 
gnal entsprechend. Die Signaleinstelleinheit 804 kann auch 
das Signal derart einstellen, daB es mit dem Standardsignal 
700 synchrohisiert ist. Das von der Signaleinstelleinheit 804 
ausgegebene Signal ist ein Einzelposition-Bezugssignal fur 
das Druckweric 202 und wird an ein Positionsregister 808 
gesandt. Das Positionsregister 808 empfangt ebenfalls ein 
Signal von einem Zahler 806; dieses Signal zeigt die erf aBte 
Anzahl von Impulsen an, die der Zahler 806 von dem Posi- 
tionskodierer 432 empfangen hat. Wie dies beispielsweise 
bei dem Zahler/Ab taster 508 in Fig. 5 dargestellt ist, kann 
der Zahler 806 ein Signal erzeugen, das die Anzahl der Po- 
sitionszuwachse, um welche sich die Antriebswelle 442 
™wahrehd"eihes"ZeitintefvaUs~bewegt~h^ drh. die^Anzahl 
der Positionsanderungen wahrend des Zeitintervalls anzeigt. 

Das Positionsregister 808 vergleicht die vom Zahler 806 
und von der Signaleinstelleinheit 804 zugesandten Signale. 
Die Signale stellen jeweils eine Anderung der Position der 
Antriebswelle 442 und eine Anderung der Bezugsposition 
wahrend eines Zeitintervalls dar und zeigen auch die Be- 
zugsgeschwindigkeit und die Geschwindigkeit der An- 
triebswelle 442 an. Auf der Basis dieses Vergleichs erzeugt 
das Positionsregister 808 ein Befehls signal, das an die Ge- 
schwindigkeitssteuereinheit 412 gesandt wird, wie dies nach 
den allgemeinen Grundsatzen wohlbekannter Regelfunktio- 
nen erfolgt und beispielsweise in dem Regler 22 der in Fig. 
2 gezeigten Druckmaschine des Standes der Technik ver- 
wirklicht ist. 

Eine exemplarische Ausfiihrung eines Schaltkreises zum 
Korrigieren oder Standardisieren des in dem Regler 822 er- 
zeugten Einzelposition-Bezugssignals umfaBt einen Zahler 
818, einen Komparator 812, einen Fehlerdetektor 810, eineri 
Fehlerkompensator 814 und einen Korrekturwert-Begrenzer 
816. Der Zahler 818 funktioniert in gleicher Weise wie der 
Zahler/Abtaster 508 in Fig. 5 und der Zahler 806. Das 
Druckwerk 200 ist als Standarddruckwerk gewahlt. Somit 
erfaBt der Zahler 818 die von dem Positionskodierer 430 des 
Standarddruckwerks 200 empfangenen Impulse und erzeugt 
ein Signal, das die Anzahl der Positionszuwachse, um wel- 
che sich die Antriebswelle 440 wahrend eines Zeitintervalls 
bewegt hat, also die Anzahl der Positionsanderungen wah- 
rend des Zeitintervalls anzeigt 

Das von dem Zahler 818 ausgegebene Signal und das Ein- 
zelposition-Bezugssignal von der Signaleinstelleinrichtung 
804 werden in den Komparator 812 eingegeben, der die bei- • 
den Signale vergleicht und auf der Basis dieses Vergleichs 
ein Fehlersignal erzeugt. Das vom Komparator 812 ausge- 
gebene Signal wird in den Fehlerdetektor 810 eingegeben, 
der das Vorhandensein und die Grofie des Fehlers zwischen 
(a) dem Output-Signal des Zahlers 818, d. h. der Position 
und Geschwindigkeit der Antriebswelle 440 des Standard- 
druckwerks 200, wie vom Positionskodierer 430 angedeutet, 
und (b) der Bezugsgeschwindigkeit und -position, wie durch 
das von der Signaleinstelleinheit 804 ausgegebene Einzel- 
position-Bezugssignal dargestellt, erfaBt. Der Fehlerdetek- 
tor 810 erzeugt ein Signal, das den bestimmten Fehier an- 
zeigt, und das Signal wird in einen Fehlerkompensator 814 
eingegeben, der ein Steuersignal erzeugt, was die Signalein- 
stelleinrichtung 804 veranlaBt, das Einzelposition-Bezugssi- 
gnal zu korrigieren oder an die Position und Geschwindig- 
keit der Antriebswelle 440 des Standarddruckwerks 200 an- 
zupassen. Ein Korrekturwert-Begrenzer 816 kann mit dem 
Fehlerkompensator 814 und der Signaleinstelleinrichtung 
804 verbunden werden, um den Korrekturvorgang durch 
Einschranken des Output^ignals des Fehlerkompensators 
814 zu verlangsarnen. 

Altemativ konnen die Komponenten eines jeden Reglers, 



die ein Einzelposition-Bezugssignal fur die mit dem Regler 
korrespondierende Antriebseinheit erzeugen, auBerhalb des 
Reglers angeordnet sein. Beispielsweise kann der Regler 
822 den Zahler 806 und das Positionsregister 808 enthalten 

5 und ein Outputsignal vom Positionskodierer 432 und ein 
weiteres Outputsignal von der Signaleinstelleinrichtung 804 
empfangen. Komponenten, wie der Schwingungserzeuger 
800, die Dividier-ZMuitipliziereinheit 802, die Signalein- 
stelleinheit 804, der Komparator 812, der Fehlerdetektor 

10 810, der Fehlerkompensator 814, der Korrekturwert-Be- 
grenzer 816 und der Zahler 818 konnen an beliebiger Stelle 
angeordnet sein, solange sie korrekt verbunden bleiben und 
das Output der Signaleinstelleinheit 804 an den Regler 822 
ergeht, das Leitbezugssignal 304 an die Dividier-ZMultipli- 

15 ziereinheit 802-ergeht-und das Standard-Positionskodierer- 
Signal 700 an den Zahler 818 ergeht. . 

Die weiteren Druckwerice 204, 206 konnen von gleicher 
Konstruktion sein und in gleicher Weise betrieben werden 
wie das Druckwerk 202. Wenn die Konfiguration der Fig. 8 

20 beispielsweise fur die in Fig. 2 gezeigte Druckmaschine des 
Standes der Technik angewandt werden soil, wird die 
Druckwerksgruppe 23 und die Falzeinheiten 28 und 30 der 
in Fig. 2 gezeigten Druckmaschine die gleiche Konstruktion 
auf weisen konnen wie das Druckwerk 202. 
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1. Vorrichtung zur Steuerung des Druckprozesses ei- 
ner Druckmaschine, welche die folgenden Merkmale 
umfaBt: 

eine Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500), die 
mindestens ein Einzelpositipn-Bezugs signal auf der 25 
Basis der gewiinschten Druckmaschinengeschwindig- 
keit erzeugt, das frei von durch den Druckbetrieb aus- 
gelosten Storungen ist; 

mindestens eine Antxiebseinheit mit einer Antriebs- 
welle (440-46) fur den Antrieb der Druckmaschine; 30 
einen Positionskodierer (430—436, 638), der ein Signal 
erzeugt, das die Position der Antriebswelle (440-46) 
anzeigt; 

eine Geschwindigkeitssteuereinheit (410—416, 618), 
die die Geschwindigkeit der Antriebswelle (440-446, 35 
648) steuert; und einen Regler (420-426, 628, 
720-726, 822), der an die Geschwindigkeitssteuerein- 
heit (410-416, 618) ein auf dem Einzelposition-Be- 
zugssignal und dem Positionskodierer-Signal basieren- 
des Steuersignal sendet. , 40 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Einzelposition-Bezugssignal minde- 
stens ein Bezugsgeschwindigkeitssignal und ein Be- 
zugspositionssignal umfaBt. . 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 45 
zeichnet, daB die vom Druckbetrieb ausgelosten Sto- 
rungen durch Schneiden eines in der Druckmaschine 
bedruckten Druckmediums, durch einen Gummituch- 
Waschvorgang, und durch Verbinden einer Bahn eines 
Druckmediums mit einer vorhandenen Bahn eines 50 
Druckmediums verursacht werden. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
einen Schwingungserzeuger (502) zum Erzeugen eines 
Bezugssignals und eine Frequenz-Dividiereinheit 55 
(504) zum Dividieren des auf der gewiinschten Druck- 
inaschinengeschwindigkeit basierenden Bezugssignals 
urnfaBt. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Antriebseinheit femer einen Zahler 60 
(508) umfaBt, der mit dem Positionskodierer 
(430-436) und dem Regler (420-426) operativ verbun- 
den ist, um wahrend einer Abtastzeit eine Anderung 
der Position der Antriebswelle (440-446) zu erfassen. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 65 
zeichnet, daB das von dem Regler (420—426) erzeugte 
vSteuersignal auch auf einem Verzogerungsausgleichs- 
signal fur eine Signalpfadverbindung zwischen der 



EinzelpositiOn-Bezugswert-Einheit (500) und dem 
Regler (420-426) basiert. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
(500) folgendes umfaBt: 

einen von der Druckmaschine getrennten Motor (460) 
mit einer Abtriebswelle; eine Geschwindigkeitssteuer- 
einheit (410), durch die die Geschwindigkeit der Ab- 
triebswelle gesteuert wird; 

einen Positionskodierer (430), der ein die Position der 
Abtriebswelle anzeigendes Signal erzeugt, wobei das 
Positionkodierer-Signal das Einzelposition-Bezugssi- 
gnal ist; 

und einen Regler (420), der ein Steuersignal, das auf 
dem Einzelposition-Bezugssignal und der gewiinsch- 
ten Druckmaschinengeschwindigkeit basiert, an die 
Geschwindigkeitssteuereinheit sendet. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ferner eine Leitbezugssignalquelle vorge- 
sehen ist, um ein die gewiinschte Druckmaschinenge- 
schwindigkeit darstellendes Signal, an die Einzelposi- 
tion-Bezugswert-Einheit (500) zu senden. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das von der Leitbezugssignalquelle er- 
zeugte Signal ein digitales Signal ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
(500) ein elektronischer Baukorper ist. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
(500) eine Vielzahl von auf der gewiinschten Druckma- 
schinengeschwindigkeit basierten Einzelposition-Be- 
zugssignalen erzeugt, und daB die Vorrichtung femer 
umfaBt: 

eine Vielzahl von Antriebseinheiten (460-466) mit ei- 
ner jeweiligen Antriebswelle (440-446); eine Ge- 
schwindigkeitssteuereinheit (410), die die Geschwin- 
digkeit der Antriebswelle (440) steuert; einen Positi- 
onskodierer (430), der ein die Position der Antriebs- 
welle (440) anzeigendes Signal erzeugt; und einen 
Regler (420), der ein Steuersignal an die Geschwindig- 
keitssteuereinheit sendet, das auf dem Signal des Posi- 
tionskodierers und auf mindestens. einem der Vielzahl 
von Einzelposition-Bezugssignalen basiert. 

12. Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit 
(500) mindestens einen Fehlerkorrektur-Schaltkreis 
umfaBt, um mindestens eines der Einzelposition-Be- 
zugssignale, die auf dem Output eines Positionskodie- 
rers einer aus einer Vielzahl von Antriebseinheiten de- 
signierten Antriebseinheit basiert sind, zu korrigieren. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

daB eine von einer Vielzahl von Antriebseinheiten 
(460—466) als Leit.antriebseinheit designiert ist und an- 
dere der Vielzahl von Antriebseinheiten (460-466) als 
Folgeantriebseinheiten designiert sind; und 
daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500) flir. 
jede der Folgeantriebseinheiten folgendes umfaBt: 
einen Schwingungserzeuger (502), der ein Signal er- 
zeugt; 

eine Frequenz-Dividiereinheit (504), die durch Divi- 
dieren des Schwingungserzeuger-Signals, das auf der 
gewiinschten Druckmaschinengeschwindigkeit basiert, 
ein Signal erzeugt; 

eine ImpuIs-Addier-ZSubtrahiereinheit zum Erzeugen 
des Einzelposition-Bezugssignals durch Andem der 
Anzahl der Inipulse in dem von der Frequenz-Dividier- 
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einheit (504) erzeugten Signal; 

ein Komparator (812), der das von der Impuls-Addier- 
/Subtrahiereinheit erzeugte Einzelposition-Bezugssi- 
gnal mit dem von dem Positionskodierer der Leitan- 
triebseinheit erzeugten Signal vergleicht und auf der 5 
Basis dieses Vergleichs ein Signal erzeugt; 
ein Fehlerdetektor (810), der einen Fehler zwischen 
dem von der Impuls-Addier-ZSubtrahiereinheit erzeug- 
ten Einzelposition-Bezugssignal und dem von dem Po- 
sitionskodierer der Leitan triebseinheit erzeugten Si- lo 
gnal erfaBt; und 

eine Fehlerkorrektureinheit, die auf der Basis des er- 
faBten Fehlers ein Steuersignal zur Steuerung der Im- 
puls-A ddier -ZSubtrahiereinheit erzeugt. 

14. Verfahren zum Steuem des Druckprozesses einer 15 
Druckmaschine, welches die folgenden Schritte um- 
faBt: 

Erzeugen eines auf der gewunschten Druckmaschinen- 
geschwindigkeit basierten Einzelposition-Bezugssi- 
gnals, das frei von durch den Druckbetrieb ausgelosten 20 
Storungen ist; 

Bestimmen der Position der Antriebswelle (440-446) 
mindestens einer Antriebseinheit (460-466) der 
Druckmaschine; und 

Steuem der Drehzahl der Antriebswelle (440^46) auf 25 
der Basis des Einzelposition-Bezugssignals und der be- 
stimmten Antriebswellenposition. 

15. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Schritt des Erzeugens des Einzelposi- 
tion-Bezugssignals folgendes umfaBt: 30 
Erzeugen eines Zeitsignals mit einer vorbestimmten 
Frequenz; 

Dividieren des auf der gewunschten Druckmaschinen- 
geschwindigkeit basierten Zeitsignals; 
Ausfiltem von Larm aus dem Zeitsignal; und 35 
Verstarken des Zeitsignals. 

16. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB dieses femer den Schritt des Feststellens 
einer Anderung der Position der Antriebswelle 
(440-446) wahrend einer Abtastzeit umfaBt. 40 

17. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Steuem der Drehzahl der Antriebs- 
welle (440-446) auch auf einem Verzogerungsaus- 
gleichssignals basiert. 

18. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 45 
zeichnet, daB das Erzeugen eines Einzelposition-Be- 
zugssignals folgendes umfaBt: 

Bestimmen der Position einer von der Druckmaschine 
getrennten Antriebswelle (440-446); 

Erzeugen des Einzelposition-Bezugssignals auf der 50 
Basis der bestimmten Antriebswellenposition; und 
Steuern der Drehzahl der Antriebswelle (440-446) auf 
der Basis des Einzelposition-Bezugssignals und der ge- 
wunschten Druckmaschinengeschwindigkeit. 

19. Verfahren zur Steuerung des Druckprozesses einer 55 
Druckmaschine, welches die folgenden Schritte um- 
faBt: 

Bestimmen der Antriebswellenposition einer jeden ei- 
ner Vielzahl von Aritriebseinheiten (460-466); 
Erzeugen mindestens eines auf der gewunschten 60 
Druckmaschinengeschwindigkeit basierten Einzelposi- 
tion-Bezugssignals fur jede der Vielzahl von Antriebs- 
einheiten (460—466); und 

S teuern der Geschwindigkeit einer jeden Antriebswelle 
auf der Basis der bestimmten Antriebswellenposition 65 
und des mindestens einen Einzelposition-Bezugssi- 
gnals. 

20. Verfahren nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 



zeichnet, dafi dieses femer den Schritt des Korrigierens 
des mindestens einen Einzelposition-Bezugssignals, 
das auf der bestinunten Antriebswellenposition einer 
aus einer \lelzahl von Antriebseinheiten (460-466) de- 
signierten Antriebseinheit basiert, umfaBt. 
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